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Verfahren zur Steuerung der Radlangskraft elnes Fahrzeugs 

Verfahren zur unsbhan^'gen Steuerung en mehrere 
Reder elnes Fehrzeugsjeweils enzulegender Bremskrefte, 
umfessend: 

Bestimmen einer auf dee Fahncug wirkenden Gesarm- 
bremakraft {Fj] aus eIner Summe der an die Rader (Vy^n. 
WpL* ^RR' ^Rl' anzutegenden jeweiligen Bremskrifte 
nach Ma&gabe einar vom Fahrzeugfahrer ausgoubten 
BtvnialMtfitf^uneahrori |F^; 

Bestimmen von an jedea der RSder tV^, W^^ Wrj^ Wrj_) 
anrulegenden SoJI-Bremskr§ften lfVR» PlV Prr* 
durch Vertellen der Gesamtbremskraft (Pp) aul d(e RAder 
tWn), Wfl. Wrh, WrJ nach MaBgabe aus erfaaien Bewe- 
gungcNverten der Fehrzeugkaroe&erle berechneter Werief- 
lungsverhfihnlssa und 

Steuem der an Jedaa der Rfider (Wpf), \Npi, Wna, Wn^) arv 
zutegertden Bremskrfifto tn Abhfingigkeh von den an la- 
des der RSder (Wnt. Wn . Wm. Wr, } anzutegenden Soll- 
Bremakrfiflen (PpB, ?ri* Prr* nu.) 
dedurch gekenmefchnat, 

de& die Jewetlige Lfinge- und Querlage dea Fehneug- 
schwerpunkts untar \AinArandung von Ausgangssfgnaien 
aus Beach leu nlgungssensoren (5, 6} berachnet wird, 
daB aus der errechneten Schwrerpunktalage das Fahr- 
zeugs entsprechandan Teniasten (WTfr*, ^f^fi* WTm*. 
WTrl') der eirvetnen Rfider (Wpn. W^. Wrr. WrlI auf Ja- 
des Bad wirkende und in threr Summe konstante Teilla- 
rtreton (n„,. fVi. Rhh. Rhi*. Rh'» fWi'. bor oohnel 
warden ur^ 

daa die Soll-BremdcrSfta (Pr^ Pfl, Prr, Prl) fO r jedes Rad 
nach MaBgabe der VBrtellung der Geeamtbremskraft (Pr) 
auf die einzelnen Rflder (Wn, Wr., Wm,. WrJ auf der Ba- 
sis oar leiiisavaien (Rfa. Ra. Rrr. Rri; "m** Rr'* Rrr'* 
Rdl*} korrlgtart werdaa 
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Besdvcabunig DSe ffurtgrsfrilTtm THflmtra IcSnneo in AbhS^gsglceU voo 

dex Ricbtiing imd dem Betng der sdidnbatcn Beweging 

Die ErfiDdung betnCfk ein Vcrfahreo zur unabhSngigeo der Schwapunklsponlion dcs Fafarzeug$ kozrigicrt and die 

S\euerung ao mehrere R&dcx cincs Fahntug? jewcils anzu- auf die Rfider vcndltco Lastraico fUr jcdcs Rad in Abbln- 

legendei Bremskiilfte sowie eao Xferiahzeo zar unabhSngi- 5 gigksit voo dec kazrigieneo Lastraten benuagcAsxIeD war* 

gco SlcucniDg an \bxder> und HinierT&ler ciats Fahzxeuigi den. Auf cfieae ^Mfeiae edi&U mail die IbiQistzatBo ml doer 

anzulegcDda Antricbsdrehmamente. sehr geringen Meoge zu erfasseoder Datco. 

Nacb det JP-1-237 232 A ist cs bckanm, festzusteUai, ob Wcdd man die Geeamlbieniskrafl in Abhflnglgkeit voo ei» 

cine <ji*"yTnkr*-Bfyh**«'"^g»"g obejbalb dues voigegebe- oer Abweichung zwiscfaen cinfx erfaStco VbzOgening des 

oeD Weits licgtodcx nicbL Jb cadi der getio&nen Fcstitel- 10 Fahizeugs und cioer auf Bans der Oesamtlflngsktaft 

lung werden die Breznskififte, die auf die linkeo und rechteo stimmtea SoUvcizOgeiung des Fahzzeugi kocrigicxt, crhUz 

fainieicn RUer des FahI^B^gB wirkto, gesieoert, urn die inan eine umvencUc Sieuening der Vozfigeruog, die duicb 

Biemskiafi auf das kurvsmDnm Sad xu jnindem und die eio ErfaSfaen odcr Vcaiogeni dss Gesamtgewichts und durdi 

Biemskzafl auf das kurvenSuBeic Rad zu edaBhen. Das Mb^ Fafareo anf nadi obea oder nacfa unteo geodigtea FahP" 

tethingsvexhSlims wird mcbt jedcizdi gesicuert, und cs c^ 15 bahoen nicfat beeinflufibar ist, uod dies ohite >^rwaiduqg 

folgt auch keioe Vuiciluqg der Bremskiafte zwiscbeo den voo LastscosoRa. 

MffdciiBJiau Miidilcu HLsloxBdcrn, Zur 1 /fcwmg Aar Aufgabo wird feracr crfinAirtgagocnBfl cStt 

Aus der fUr Anspnicb 1 gattungsbildeDdcD Verfabren zur nnnbhfingigen Sleaeniag an Vfarder- und ffip- 

DE39 00 241A1 in cs bckannt, die SoUbzcoukzaft voo iczrSder eioes Fahrzeugs anzDlegeoder Antriebsdrehmo- 

VoidejT&icra und Hintenfldcio bci vocgcgebenem festcm 30 mente angegebeo, umfassend: Beatimmeo cines CesazniaD* 

KrafbvcrtoUungsveriiSItDis m hcMtimmm imH m »taiem. tjiehwlrehmnmentx all einer fTumme der an Sb RSdsr annv 

AusderD£19 02 944 B2istesbekBisit,einGyzu3]copau li^eDdec Aotriebsdrehmomentc; Besdmmen voo an die Rft> 

verftvodeo, das im Gesamiscbvi'crpuDkt angeoxdoet ist, uis der jcweils aozulegeodeo SoU-Amriebsdiefainomcoteo 

die Veneilung der Radbsteo zu cnnixteb. Wcon beispieU- dutch VcHalea des Gcsatntatgricbsdirhmnmems anf die 

weise die OueibescUeunismog 0.75 K Qbencfarcitet, wird 25 Rfider nacli Mafl|abe aus crfaBten BeweguDgawartBO der 

ie Steuemog betStl^t und dadurch das Drossetveotil ge- Pahrtewgfcaroaseiie beirrhnp.tff VbrtpiluggsvnfbffTtni w und 

gteuen, und zwar jcweils uoabbSngig voo der Bedieoung Sieuem der an jedes der Rfider aAgclegteo AntricbsdrchmD- 

durcb eioeo Fahrer dea Fahizeugs. - mcate in AbbSngigkdl von den an jcdes dei Riidcr aczule- 

Aufgabc dsr Er6Ddi2Dg ist es, deo Breniszustand oder deo gcoden SoU-Antriefasdreiunoaiieatea, wobei die jeweilige 

AntriebtzustaDd dnes Fahizeugs jedencesl stabO hesibciftih' 30 LSngs^ uod Qoezlage des Fahtzeugachweqnmkts unler Mb^ 

rcn zu kOnncn, wcno das Fahruug m Bcwegung ist. Dabd wcodung von Atisgangssignalen aus Beschleumgungsso)- 

soD do optimaler BrcmszustaDd odcr AntriebszusiBiid des soico berechnet wird, wobd aus der errechDeien Scfawcr- 

PalxrTrugs crrddxt weideo, der jewdls dne T"««^''™^k'- punktolage des Fahneugi eptsprechendeo THHaaicn der dp- 

T imp lrraft nnri rinf. npiirtifllft Keitenkraft auf das Fflhngqg zeloco RfidfiT auf jcdcs Rad wiikcode IbQlasttatcn beiecfanel 

GuszuOben gcsiaueL Das Fahrzcug soU also glao ionerfaalb 35 werden und wobd die SoU-Antriebsdrehmomente fttr jedes 

kurzcr Zeii seine jjoUbcwegung cneicben. Rad nacfa MaBgabe der berechnetco Ibillastraten konigiea 

Zur LSsung der Aufgabe viAid erfiddungsgetaSS ein >%r- wordeo. 
fahreo zur unabhSngigflo Sleuerung an mehreie Rider does Water kann ein SoQdidibetx^ dea lUizzeugs ia Abhfio- 
Fahrzeugs jcweils azizulegeoder BremskrSAe angegebeo, ^gfceit vom Lenkbettag bestinmi und ein taisftcfalicber In- 
umfassend: Bestixnmeo etoer auf das Fahizcug widtendeo 40 Drefabelzag dcs Fahizeugs erfaBt werden. Die N^rteiluog der 
Gesamlfaiemskraft aus dner Sutnme der an die Rider anzu- SaU^Lfiogskrfifte auf die Rfider kana naa ia AUifingigkBil 
lecendan jewca^ceo BreraskrSfHe nadi Mafigabe edner vain voo eioer Abweicbung Ewiscbao dam Scridrahbetrag und 
FahrzeugfabrerausgeQbtcnBreinsbet9t3gungskraft;Besd]n- dem Istdrdtor^g findem, derait, daB die Sunmie %eaer 
men voo an jedes der Rfider anzukgeodeoSoU-Bremskztf- SoIl-LfiQgskrfifte konstaot isL Htcrduicb kann man £e 
tea durcb Vertdleo der Gessmtbiemalcxaft auf die Rfider 45 litngskitRe auf die Rfider vectealea, wflfarend maa die Be* 
nadi MaOgabe aus eifaStsn Bewcgungswertea der Fahi^ schlieucdgung und MBoQgenuig krm^tflnt hfilU ao daB man 
zcuglcarosseric bcrcctiocter VeiteUmigsvcxtj&mdssc und tioe stabile Langsbescueunlguog uofl doe DitbbewegUQg 
SteueiD der ao jedes der Rfider anzulcgeodco BicmskrSfte in cntsprecfaend der L eokfaetatigong cifafiU. 
Abhfittgag^dt von den an jedes der R&lex anzulegeodeo Die Erfindung wild oacfafo^gcod anhand oehieccr Aoi- 
S(^-BxeniskjfiilBa,daiiuxdigekeanzddiDBt,daOdSe jewel- SO fOhzuogsbeispiele.nalerHiaweis aofdiebdgcfflglBaZeidi- 
li^c LSn£»> und Qocrlqgc dc« Fahrrfrufsdiwupuoku umcr txaagea bcschncbeo. 

Vcrweodung von Ausgangssignalco aus Bcsdileumgungs- Ffg. 1 zdgt eio Fahneus^ncDissystem gcmSB ciner cnteo 

seoaoreo berechnet wild, daB bus der cnecboeten Sdiwcr* AusfOIirvng; 

puaklstage dea Fahrzeugs entsprecbendanlbiUasteo der do- F1^2zeigteiDBIockifiagrainmeuwrSteueRanbBit; 

zelnen RJUer auf jedes Rad wiikende uod xn ihier Sunune SS 3 zdgt daa VcrhSltms zwSacfaeo dem Gesamlbiem^ 

koostante Tcillastraien berechnet wodeo und daB (fie Sc^ fixuddnxk uod der Bremspedaldnxkiaaft; 

BxcmskAftefUr jcdes Rad nacb MaBgabe der VcrteDung der Fig. 4 zdgt do Diagraonn der Scbdnbcwegung der 

Gesamtbremskraft auf die dazelnen Rfider auf der Basis der Scbwerpunktayosition ia TiingMichtnng desFahizeuga; 

I^SllasUalen komgiert wenba. ^8- 5 adgt cfic SchaSabewegung der Scbwapunktapoai- 

Mh diesem Vbfahieo kaoo oiao die auf jedes der Rfider 0 tioo io doer Osetzicbnmg des Fabneugy; 

wirkcade Last nozmalisieren. um hierdurcb dot Ldstungsfl- Fig. 6 zdgt die scheinbare Aodcrung der Schwcipunkl- 

faigkeit jedes Rads maximal auszunutzeo, wShrend man die spodtioo auf X-Y-Kocsdiiiaten; 

lige des Pabizeugs rxifiirdro^llend beibebfilt Bevonugt Hg. 7 zdgt das >^fiitms zwiscben Koacktunate und 

werdeo bci dicscm \bfahreQ die den RBdem zugctdlieo da Fahxzeuggescbwindigkdt; 

Tdllasien bd stebcodem Fahizcug besdnnni uod wcidco 65 Fig. 8 zdgt das VediBIiDis zwischen Eorrektunate uod d> 

LSogB- und Quexbeschleunigungen des Vahwsa^ tda&t, oer X-Onfinate vooF%. 6 der gBfioderteo Sdiwopuakt^io- 

urn Sc Ricfatung uod deo Betrag der sdnnbaieo Beweguog sition; 

i3u Sdi%vc4|»uukia|AJbSUon dcs FahncOBi bcarauacufipdca. Pig. 9 cdgt daa VfcihBada gwiachca KecrdourtatcunJ ^ 
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oer Y-Absz5ssB voo Fl^ 6 der gejlndertfin Schwerpunktspo- 

sidon; 

Fie. ^'Ogt in ebeoi Blockitiacnnun on Oienttuerlie- 
tiag-BcrechDUQgsnsael; 

Ffg, 11 zdgtdaa VeiUEHlms zwiscbeoBezugsgienate mr 
FafarzBuggesdawiDdigkBtt; 

Fig. 12 zdgt das Verh31tnifi zwiscbcn Korrdnuntat uod 
F&farzeugeescbwixsdigkeit; 

Fig. 13 zagX das VerhSQtnb zwiscbcn Kcnektiurale vmd 
LSn^sbcscbleumgung; 

14 zdgi das VeiluatniB zwiscbcn Kondoumte uod 
Queibeschieuxsguos; 

Fig. 15 zeigt eio Fahneugamriebssysteoi gemfiB euier 
zweitBO Ausfilhruqg; 

Fig. 16 zeigt ctD Blockcfiagramm doo Steuereinbdt; 

FI|;. 17 2»igi eiac tjiematjve AitsfUbrune eine« Fahneug- 
aotridssyslera: 

F|g. 18 zdgt eine weitere Altcnialive eioei Fahtzeugan* 
iriebssysienu; uod 

Fig. 19 ztigi doc filicnaiSvc Ausftlfarunt dnes Fdszeuit- 
breois/AmriefassystetiB. 

Dk Fig. 1 bis4 xdgen doe crsle Aiwffihning. 

Geoi&B Fig. 1 isi dne xcdiic Vordeiredbtcinsc BpR bo d- 
Dcm rechtcn MsTddrad Wpa cmes viemufbciriebcoeo Xiaft- 
fahneugi angcbnchl, dne liokc VaniczTuIbiejiise Bk, ist an 
dnexn linkeo XfardeoBd XVp^ajngebracht, dne recbtc HmtCT> 
radbremte Bre ist an einem rechtcQ Hioien-ad W^r a^ge- 
bracht und dne tinke iBnreindbrcniBe Brl >st b& dncm lin- 
keo HinteiTad angebracfaL IXe Biemsen Bfr, Bfu Bsr 
and Bkl baben gldche BigeosdiaftBD. 

Eio I^Ddemhauptbremtzylbder 1 eathait tin Paar Aus- 
laBOffiiuttgCQ la und lb. £ioc der Ausgangsdffnungen la iit 
durch dnen Modiilalnr Iva. (ler dnen FUuddruck steuen 
kam, nit der lecbteti Afanlerradhxmue Bjq^ uod wdtcr 
durch etoeo Modulaior Srl mit der Unkea HistcnaAntmse 
Brl vcrbunden. Die andeie Oflhuag lb isi durch eioco Mo- 
dulalor 2^. mit der lioken Vardeiredhremsc Bn. und wdter 
durcb euen Modulator mil der lecbteo HtDteoadbrenue 
Bbr vcrbundeo. 

Der Betrkb jedes der Modulatoren Ipg^ 2sn^ 2k& und 2ul 
und sonnt der jeder der Bremseo Bpji, BpL, Bbr und Bu. zo- 
gefilhrte Bicinsfluiddruck wird duoxb do Steuenystein Ci 
uoabbfingig voncinander gesteuen. 

GcmiS Fig. 2 dnd mit dem StcuervyBiem Q veibundeo: 
eio J^dalkiafterfassungssensor 3 zur Erfassung eiaer I^dal- 
rnnHmvlnWVriifi Tlj, ult. Rin Tl«tr«g *W Rmtntchf^SHgivig 

durefa ein Brcmspeda] (oicbt gczdgt); ein Fahrzetigge^ 
BcbwiD(£gkcit59co8or 4 zur Brfassung doer Fahnnigge- 
scbwiodigkeiL V, do LSngsbesdileumgungsseosor 5 zum 
Erfmseo einer Besdileunigung Cgx io dncr iJqgsricbtuiig 
det Fahncugv: eio Qacrbcschlcunigungsaensor 6 cum Er- 
fasscD eber Beschleuniguog Gsy in eioer Querricfaiuog dea 
Fahrzeugs; dn LenkwinkeLsensor 7 zum Erfaasen eioes 
Leokwinkels 6 als eizieo Lenkbetrag durcb eia Leokrad 
(mdit gczeigt) und eio GierraieDsecsar 8 zum Erfauen einer 
Giccraie Ya als dn Istdrcbbctrag dcs Fahrzeugs. 

Das SioxTsysicm C; umfaBt: do Gesambingskraftbe- 
stJjiuDUDgsnulld 9 mr Besdnunung eines Gesamlbrem»> 

fluiddruck* fOr die \ict B.&der va£ S ant eice* durcb den 

Pedalkiaftseosor 3 erfafitco Wens; do VerzSgeruogskcack- 
tunninel 10 zur Korrdaur dcs in dcm Gcsai&ilSQgskr&ftbe> 
stinunuDgamittel 9 bestinunlen GesacubremsfluUldiucks Bp 
durdi eixKD A/btzdjEeruogssteuerbeing Fn zut Bildung eiDea 
eniBO kojrigieneQ Gesemibreoislluiddrttck Fri; do VerstSr* 
kungsgradkoircknmmttd 11 zum Axdegen eiscr VerclHr- 
kungBkcxTcktur an den ersteo korzigierten GesatDtbzems- 
ftdddruck Pn ^ BilduDg dnes zweilen kooigteiteo Ge^ 
f amtbremsfluiddnicks Pia; eio SdiwerpunktspoddoDsbe- 
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rechnuDgsmittd 12 zur Berecbouzig der Richtung und dea 
Bctjags dncr Scheiobcwegung der Scfawcrpunkt^xxadon 
des Fahrzeoss auf Basis der L&ig&> und Qi3erbe»ch1eun{. 
gungeo Gsx und Gsy( eio Gieistcuerbctragberechoangsnui- 
i td 13 zum BerecfaDeoeinesGienteoerbetra^Yc auf Basis 
des CesaoitbjBDufluiddnxiks Pf, der PahTzeuggesdiwiDdig- 
kdt y der Hngs- uod Qucrbescfaleunigtmg Ggx und Gs« 
des Lcnkwiokds 0 und der cifaBtcn Glenate Y^; eio TdUa- 
strateobercchnungsxmitd 14 zuj BciedxDuog mif ific vicr 

10 RfidervcridllerLas1ratBnKnt,Rn.« Hut und Sr], auf Bads 
der In dem ScbwerpunktsposidooberecfaoaDgsiQind 12 uad 
dcm GicrsteucxbctragberrdmuDgsmitiel 13 bercchncteo Be> 
tj^e; rccfate und linke Vbrdei^ uod l&itenBd-BreinsflUBd- 
dnickbezcdmungsmitid 15pK, ISp^,, 15bb und ISu, zur Be- 

15 rediDung von SoUbicmsfiuiddiQckco IVr» Pa> Pbb und Pul 
filr die KAdbxemsen Bn> Bu uod Bnx. «Jc SoU I^Bi^ 
krilfie Ar <fielUderJewdli auf Basis des zwdfeo kt3m^» 
teo Gcsaaflaeinsfl m ddnida Pn uod der TVal lastraten KpR, 
RpL* Rb& und Rai; und ADiricbsimael I6pg, I6pi, 16kji uod 

20 16i)T. icwcils zum UDabhfingigco Amiieb der Moduktoren 
^n, 2h^ 2u uod 2at ^ Basts der SoUbremsfluiddrllckB 

PpRi ^BR ™d Rhj. 

Das Gessmll gngskraftbestimmun gszniod 9 bcsdmoit 
dzx Gesamtbreraskrafu die eise Summc der an die vicr RB- 

2S der entspiedieod der Pcdalkraft angdegten LSngHkrVfte 
isL ^nn Biemsen "Rpg^, BpL« B^g und Bm. glcicber Auzfflb- 
rung an den vier RSdcm WpR, WpL, Wrr und Wr^ ange- 
biacbt siad, sind <fie duicfa diese Bremsen B^u Bj^ Bu uod 
Brl ausgeObten BiemskjSfte propattional zu den Breoia- 

30 fldddzQckeo, £e jeweals unabhSngig von den Moduhlcran 
2f>R* 2n.« 2r& uod 2rl gesteuen sind, und man kans (fie Gc- 
samtbremskrait als GcsamtlSngskraA als Ausdruck eines 
(lesamlbieinsfluiddnidci berechnen. T>ahBr win) m tKm. 
Bremseo Bpa, BpL* Brk und Brl aogelegte Gesamtbzvms- 

id 9 auf Basis doer Karte bestimmt, die, wie to Vl^ 3 gje- 
zeigt, eotspoecbead der BrEmsmederdruddEraft 1^ eange- 
ricteetist 

Der durch das GesaniflflngslcraftbestLnuQaDgsmitte] 9 er- 
*o baltese Gesamtbiemsfluaddiuck Pr witd dem SoUverzfige- 
rungsbestimmungsmittd 17 zugefOhrt, wo eine SdUvcnX^ 
gerung Gq eatsprecheod dem Gesandbiemsfluiddruck Pf 
bcsdmmi wjtd. Die von dcm F&farzeiiggescbwiodigkdtsseD- 
sor 4 crfaBte Fahrzcuggcschwindigkdt V wild dnem Diflb- 
45 renziermittBl 54 zugdQhrt Hne durch DifEereodetuog der 

PnhrTHig^rarhwtnrliglrmf V in Aon DifFcsnvineniBttel Sd 

criulteoe FahneQgvazdgeiuQg und die SoDveaegerung Gq 
wcrdeo cincm Steuert)ctragbereduiungsmind 18 zugcfUst 
wo eio VBrzdgenmgssteuerbetrag Pq auf Basis doer Abwd- 

» Chung zwiscbeo der SoDveiZiSgerung Go und der erfafiten 
FahrzeugverzOgenmg bcteehoei wicd. 

Der Gcsamibremsfluiddnxk Pr und der VeizOgeruqga- 
steucrbetrag Pc werdcn dcm Venflgeningsdcooxktunmtld 
10 zugeiiiliR, wo inan erbfilt den ersteo karrigjerten Gesai^ 

55 brenisflmddiuck Pfi dutch Adtfieico dc8 \%iz6gcnmg5Steu<> 
crbetrags Pg zu dcm GcsamtbrcmsfUiiddnick Pj- crii2lL 

IKe durch den L&ngsbcschleumgungsseosor 5 czfaBle 
LaogtbescfaieudguDg Gsx "°d die durcb den QuerbescUei^ 

to dan SchwcrpunkxspositionsbcrecbnungsmiQd 12 zuge* 
fUhit Weno ^e KoordioatcD der Scbwerpunktsposidoo bd 
stefaendcm Fahrzeog duxcb (Gxo> ^ro) daigcstellt sind, be- 
tedioet das ScbweipuDklspodliobberedmuDgsmiltBl 12 die 
RichtuQg und deo Betrag der Scbdiibewegung der Sdxwcp. 

65 punki^xxidonmilcbcrl^tBodcnmguDddcnKoocdinaieo 
Gxt Gy* <fie einen Punkt scheinbater Verschiebung der 
Sdswequnktspositioo auf Basu der beredmetea Weite an- 

ZdgHL 
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Zti Fig. 4. Wenn (fic Ht&e der Scbwtrpunktspondoa voo durcb eiDeo Kondctuzf aktor, d. h. 3, besdxzunt wint Die fg^ 

dner StraSes)oberfl8cbe durcb H daisesteUi ist vmd der nuuclieKcncktiBnteCoAi vdxddem\%xsi6r)cungsgndto 

Scbweipimki G gleicb 1 ist (G « 1), wiid der Besng AX der rekiunjutid U zugcfiUiit, wo dn VBrstbrkungsgnd-kocd- 

Scbeinbeweguflig der ScbwcipunktspociiioD ia eioer F«lu^ giencr zweiier Icotrigwrter GesamibrBintfluidi^vck Pn 

xeuglSnprichtung, das ist in emer X-Rlcfatung, genil&B d< 5 durch bestimmt yAzd, dafi nuD die KoacktumtB Cqai 

Dem Ausdruck AX = 0^ X H besdniint decD erateo kbxriglertea GesBiiiflirexiuflinddiuck Pn niuld* 

Zu Fig. 5. Wean die Hdbe der Scbwcrpunklspontion vod plizicfl. 

der StnBcoobcrfiache durcb H dai^gcsteUl ist und der Duicb die KoDcknir des VerstSrlcungsgrads oinmu die 

Scbweipunkt G gleicfa 1 ist (G ^ 1)> wixd der Betzag AY der BreoiskzaAixiitklBUier weidecidBrKarTcktuzraleCbAi 8b» 

Scbeanbeweguiig des Schweipunkls so caDcr Fahzzeugquer- 10 daB dss Rfid nur scbwcr blockiezen kano und eioe KurvcO' 

ridstuqg, dh. in cixscr Y-RicbcuDg, enlsprecbeod eincm ffihrax^skzaftbcibefaaltca wird,unibicidischdieFahiTta^ 

Ausdruck AY = GsY X H bevtiiiunL litat derFahrzaigjrwTOSscaic zu vobcsscm. Die to den Fig. 

Zu F^. 6. Wbnn weiter das Fahrzeuggesatntgewidit mit 7 bis 9 gezeigten Kaiten kHobeo in AUiBngigkett davoo eto- 

W7T, die auf die linkeo tmd lecbteo Voider* uod HioieR§- gesteUt weiden. ob eme fiiemskisft odcr die Sidierfacit 

der WpatWi^WuiUDd Wu. veneQieoLasteoinit WTpK, U wicbtiger ill. 

WTn^ WTra und WTai. (WTt = WTfb + WTn> -^ WTrb •¥ Duicb Nefamcn eioer Kocitkiutkaite cntspcechend dcrBD- 

WTsl)» ^ Radstand nil Lg und die Spunveite mit bo- dahnederdrtickkraft, der Andexangnrate der J^dabneder* 

zeichnet sind, dann wird X-On£oate Gxo <^ Koocdinaten druckkxaft u. dgl exhfih mao eb veibesaertei fimnsgefiibl 

der ScfawerpunkxspoeidoD bd stebeodcm Fahizeug daige- durcb eine genaiierc V^rstSdnipgikoadauL ^9fdm mta ci* 

iteOi durcb 20 ties der KooektuitlcmeniB iiidit kocxigim wird, kaoo tn^ 

die Kancktunale dieses Kanckfiarelenients auf '1* aetsen. 

Gxne fU ' C^m -t-WTpJ/Vrr) Zu Fig. 10. Das Giersteuerbetnigbeiechtiuiigsmtid 13 

umfaSt duen BczugsgiemteDberedmuQgsabscbnin 22 znr 

UDd die Y-Abszisse Gyo der Kbordiiuiteo der Sdiwopunkl- Bcrcdmung ciner Bezugsgicznte Yb ak SoOdrdibetnig ear 

ipoftdoii tx! steheodein FUuzeqg wlnl daigniiBUt diudi u Basis dci durcb dsn Pafarzcug^cactiwitjdifkisltAacusut 4 u« 

fafiteD Pahizeuggcscbwiixfigkdt V aowie dea durcb <ko 

Groe (It > {VTr. WTrlVWTt) - L|/2 Lenkwinkdseasor 7 ezfaBtcn Leokwinkdis 0; cineo Abwd- 

cbuogsberccfamiz^sabsdmitt 23 zur BerccfaDuqg dner Ab> 

Hierdurcb wiid die X-Onlinale Gx Pciokt schcinbaier wdcbung AY zwisdbeo dner duicfa den Gieiratezierffah 

Vervhiebuog der Sdiwerpuolo^xxdtion mit der LastSnde- 30 sungsseosor 8 exfaBten Ingieirate Y^ und der Bezugsgier* 

rang wiihrend Fabri des Fahizeugs gleicb Gxo + AX (Gx » rate Yu; einen Steueibciiagbcrcdmungsabsduiin 24 zur Be* 

Gxo ^X), und die Y-Abizisse Gy wird gjleicb Gyq -t AY tcdmung cines Giezsteueibetrags Yb duicb ciiK TID-Bc- 

(Gy B Gyd -f AY). icchmmg aof Basil der Ab%vdcbung AY; dnen Pahzzeugge* 

Zttxflck zu Fig. X Die vom FahizeuggeacbwiD£gkdlS' scbwindigl^ts-entspredieodeD KarrektumtenbestilB- 

seosor 4 cifaBte FabReuggescfawix^gkeit V wird dncm 3S mungsab&chziiti25zurBe6iiinmuDgdDerKocrcktunaieCb« 

Fahrzeuggcscbwiodi^dta-eQisprccbcDdcn KocrckturiBteD- entqxtcbend der durcb deo FahrzeuggescbwiDdigkcitueo- 

bcstiromimgyniitteJ 19 zugeiiihrt, wo dne Kcjnckturraie soi ezfaBteo Fahsxuggeacbwindigkdt Vt einen Llngsbe- 

CGi entsprecbead der Fabzzeugge&chwindigkdt V auf Ba- schleumgungs-entsprediendBa KanektUEiBtBnbestia»' 

sisdiiervorabeiiig6ricfateteoXane(FJfr7)b68tijnimwiid, iiiniigsabschma26zurBesdmiiiuqgcaoerKoaekuin«teQB 

wcaioderMaxiiiialwendieserXozrektuiFBteCGi'risL 40 entsprechend der durcb den Lang^tchleumguogisensor 5 

Die X-Or^naie Gx der m dem Sch wcrpunldsposidond)^ erfaBten LSngsbeachleunigung Gsxt eiDeo QueibcschleuiD- 

icclmuiijeauiiUcl 12 bc»tiiximlou SchwupunklspoaltiQn in ci" p3D^>tnt»prtcbcodcD KocxcJituzreteobGstuniniuigMb- 

Dcm LastSodcrungszustand wild dncm Lfingsbeschieuoi- schnitt 27 zur Bcstimmimg eioer KoncktUEraie Cg6 eatspce- 
guagi-cntsprechcodea KotrektuiT&tcnbestiinmuQgsmitiel chend der durcb deo QudbeschkunigUDgnciDQr 6 cifaBCcD 
20 zugeAbit, wo cane KazidduRale Cg3 entsprecbead der 45 Qoerbeschleum'gung Gsy; emco D^*rvhiKrbfHHibiTrrhrffing^ 

X-AWz!n« Gji auf Basis oscv vorab MngMichtetMi VnrlA aJwrhniM 2S tjitti Mittnln <W Tomdrtitmitm C04. Cos 

(Ftg. 8) bestimml wird. I^c Kane wird in Hinblick cincr Ge- Coe zur Bildung eioer Durchscfaoitlskonckiuirate CaAi\ ci- 

wichtsbalance des Fahnsugs, cincr RcifcngrfiSe u. dgL auf oeo >ftot£rkungskondmirabschmE 29 zur Bildung eioer 

Bass der Tbtsacbe bestimmt, daO die X-Abszisse Gx ^ \^t£rkimg5kaircklur duirb MultipIikatioD der Kcnrcktiip- 

Langsvertdlung der Bremskififie ancibt und von einer so rate Coai tnit dem Giersteuezbetrag Ye; und eineo kjombi* 

L&ngskrafl eioer Reifen/Lastcharakienstik abhfingt, wobd oicncn Bcrecbnungsabscboia 30 zur Berechnung eines 

der Maximalwen dieser Kondaunate Cqz "i* i^ CBorstcucibciragB Yc io Kombtnadoo mit cincr SteueruQg 

Weiter wird £e Y-Abszisse Gy der in dem Scbweipunkl- des Bremsfluiddrucks auf Basis des in dem GeaamtlSogt- 

spositionvBcrecbnungsmittd 12 bestimmlen Scbweipunkt* kraftbestimmungsmitld 9 bestimmteo Gesanitbremsfli^ 

spositioa io dem LastMnderungszustaod eioejo Qucrbe- SS dnicks P^ sowie des Verstfirkungs-kairigiertBo SteueW 

scbleuaagui^seotsprecbendeo KouekouTatenbestiaonuogt* tragt Ybc* 

mind 21 zrjgefllto, wo eioe Xoxrektuiraic C<a cotspie- In dem Bezugs^enateoberediouogsniiad 22 wird doe 

cbeod der Y^Abszisse Gy auf Bads eioer vorab dngeiichte- (SezTateoObertraguogafimklion bd jeder FahzzBuggi»> 

ten Karte (Fig. 9) bestimml wird. DieseKazte ist in Hioblidc scbwindigkdi bd jedem Eiogangssteuorwinkd 6 boedmet, 

auf die Gewicbtsbalaoce dea Fahrzeugi u. dgl. auf Basis der tio z. B. mit 'eioem latervaiU vod lOkm/br, um hierdurcb dne 

l^isacbe dngericfatct, daS die Y-Aboisse Gy die Qoerver^ Karte eiDZuricbten, wie de in Fig. 11 gezeigt isL Bine 

teiluDg der Breiuskxfille angibt uod von der Queikran: der uigsgiesate Yb eifaSh num durdi Intarpolation eatspr». 

Reifen/Lastcbaiakteasdk abhangt, wobd der Maximal wcrt diend einer Eiogangsfahzzeuggescbwindigkdt V. Hierdurcb 

dieser Xoirekninate Cgs '1' isL erbSlt man aucb wfihrcnd einer Bcrmsuog mit grofier Go- 

Die auf dicsc Wdsc crballcncn Konrkturraieo Cci. Qa " schwindigkdtsfindcning eioe gedgncte BczugsgicnBte Yb. 

uod Qj^ werden eioein DurdischnittsberediDUDgsnultd 22 In dem Pabrzeuggescbwindigkdts-abbSogigeo Xooek- 

zugefuhzt. wo eioe gemittdte KocrektuQate Coai, dutch tunateobcstimmuogsabscbnitl 25 wird eioe KoacktunatB 

Teileo doer Sumioe der Kondouiraieo Cqi. Qa und Cqs Cg« eoispiecfaeod derFabReuggescbwiafigkdt V euf Badf 
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cinexvorabeiDgczictotcDKarteCFIg. l2)bestuiUDLlDd6iD 
LiDkgsbcBchleumgungs-catspjccbeDdeii KortdECuirateobe- 
siimixiuogBsbschniti 26 wird cine Korrcklim&ie Cos CDtspft- 
cbeod der LSagsbcschlcum^ung Gsx ^^f Basis dner vcnb 
eingCDcbteteii Earte (FJg. 13) bestiinint Id dem Quezb&' 
yp t>lMirn y ifigs-wit ifTipf bfrndBD XomlrturTatcubcstitn* 
mungsabschnin. 27 vird cine Konrkturratc Cg6 cntspie" 
cbcod dcr Qucrbcscfaleimtgung Gsy auf B&sls eiocr vor&b 
eingencbteten Kaite (PI^ 14) bestimmL 

Die in obiger Wease crhalteneo XonrekturraleQ Co4> Cqs 
und Cg6 wcrdco dem DurchschninsbciechDungsabscfamQ 
28 zugefUbn, woxid man cine gcmittelic Korrckiuiraie Cca2 
dadun:h ahSh, dafi man die Summe der Korrelctumten Qm* 
Cos und Co£ dbrb 3 teilL Id dun \%nlarkuDgskaizeklux8b- 
scfanin 29 cihfilt man dnen vcniaHaiagskocrigicnea CHet^ 
steuerbetn^ Ybc durcfa Muttipliluiion dcr Xonckturraie 

Id dem kombimcren Berrrhnnngsabschnill 30 wird cine 
Beiccbouz^ eotsprechcnd Yc - Ybc X 0^0 &uf Basis des 
vostfirkungskonigicrtcn CicrstcucxbetnBgs Yqc und dcs Ge> 

tasntbrvinvfiiiuldniclci J*r vn^gBftWvt, uiu\ hwHunih eihSlI 

nas \oD dem kDmbinierteo BerechnuDgsabschpitt 30 dnen 
Gierstcucrbetrag Yc in Xoinbisaiion mil dcr Bremsfluid- 
dnicksicucning. 

Id dem Tte5laatveifa§Ilpisberachmnqt»nritlel 14 wenlen 
die atxf die \'icr RSder nacb LastSodening verleilte Last uod 
Zuoidnupgco des Gicrsicucibeirags Yc zu den vier RSdem 
b««:bDct, uod auf dcica Basis wcrden die auf die vier Rider 
vertellten Lajtraten Rpa, RpL, Rrr, Rrl bcsiimmL 

Als eizi Eigcbnis noer ScheiuaDderung der Scbweipunkl- 
sposidon isi eine Lasi WTp auf bcidc Vordcrrfdcr Wri und 
Wh^ glcicb (0^ X Lb + Ox) X WTi/Lb. uod cine Last WTe 
auf beide Hintoifidcr Wja uud Wrj, iit gldch WTt - Wn 
Weon die auf das iccbte Mxdeaad Wpg, das linke \^dernd 
WpL^ das rccfate Hiniorad Wrr und das lioke Hintenad Wbl 
veneilien Lasicn durch WTpa', WTr.*. WTrk' und WTbl' 
daigesteUt sind. eigebea sidi diese Tkillasteo WTf^', WTpl', 
WTjot* UDd WTm,* dorcb <fic fcOgmideo GldchungBii: 

WTpl' (0^ X Lr + Gy) X WTpfljr 

WTfeVWTp-WTr; 

WTr, • = (0^ X Lr + Gy) X Wlg/Lr 

WTrji' = WTb-WTrl' 

Wenn die Zuordnungen dcs GierstcucrbetragB Yc dem 
recbteo ^foIdecTad Wp^, dem tinken Vorderrad dem 
rccHtcD Hinieirsu) Wui und dem linkcD HSoienad Wrl 
durch YcPib Ycpu Yam «nd Yqil daigcsicUt siod. eigebcn 
aicb diesc Zuoxdnungoi Ycpr. Yq^ Ycrr und Ycbl durch 
St fc^eadco Oleicfaamgoii: 

YcPa = Yc X { WTprV(WTpr" + Vn-RB*)} 
YcPL = Yc X IWTpL'/OVTpL* + WTrl')} 
Yew « Yc X IWThbVCWThi' 4 WTrr*)! 
You. = Yc X { WTRLVtWTn.' + WTbl")) 

Weiter vtpcideo die l^aiasiraieo 1^ Rn.« KfiK und Ku. 
del recbteo VardenadsWpfi, des Boken VoidciTads Wji]^ des 
recbteo fEnteexads und des Hnkeo IGntcnads Wm, eof 
Basis der TeQlasteo WTfr', WTfJ, WTu und WTrl' uod 
die Zuordnungen Ya^ Ycpu Ycu uod Ycbl durch foK 
gcode Gleicfaungeo bestimmt: 

Rpa = (WTra + y cpr)/WTt 
RH. = (WTpL'-YcFtmT 
Ran e (WTbb' + YaaV^TT 
Rrl = OWbx.' - YcklVWt 
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Die SuDune dcr ItiUastralcD Rn^ Rim UDd R|tL Mt 
immerM*. 

IKe von dem Teillastratenbercchnungsmitiel 14 crbalie- 
Dco TdDastraies Rpr. Ri>l. Rrr uod Ral wcrden jewnU den 

5 entsprechenden BrerosfluiddruckbegPchouogimittr.1n ISm, 
ISpL, ISrh uod ISu. LUgef&hit In dem Bremsfluiddiuckbe- 
redmungsmittd wird fOr jedes Rad ein SolIhrcmsQuiddrtack 
PpK* PpL* PRR ood Prl als auf (£e RSdcr wiriccnde SoU- 
Lkogskxafl berechneL Die Aotriebsontle] t6pg^ ^^fl» ^^9A 

10 uod 16sL betfitigeo die entsprechendeo ModidaUnen 2pB> 
2fL, 2im uod 2bl auf Basis der SoUbreoufluiddrQcke. 

Der Betrieb der crsten Ausflhning wird nacfafoilgeod e^ 
Ututert. Bin GesamlbrcxnsfluBddruck Pr entsprecbeod den 
durcfa die an dco Ridcm Wpa, Wrr uod Wu, ang©- 

15 bracfatcD Radbrenifien BpR, Bfl* Bbr und Bu. ausgeGbtco 
Brcmskr^fteo wird bestimmi, uod OS wcrdeo die den RSdeni 
W^, Wp^ Wj^a. ttod Ku^olsaiQD TWUastntoti R^, R^^ 
Rj^a und besdmmt Der auf Basas des Gesamtbrema- 
fluiddrucks Pf bestimmie zweiie kooigieite Gesamd)i«i»- 

20 fluiddruckPn wird eat^rechend den TbillastrateoRnbRn* 
Ran uod Ru. veiteilL Auf diese Weise kOnneo (fie SoU- 
bremsflmddrOcke PpR, Pn., Prr und Pr^ filr die Rider Wpa, 
und Wu, zur Steuerung da Modulaiorco 2e^ 
2a«2aR uod 2BLbcstimiiLt werdeii, um hierdurch die Su^ 

2S litltaibalten middaa AbtaucheodcxPahrzeugfiDntadgl. 
beim Bremsea zu miodem, selbst weon dnxch can Erfafiben 
Oder Mindem des Frachlgcwichts odcr der Anzahl von Jo> 
sasscD die Gewichtsvcrtdlung gtSodcn wixd. 
Dafaer lassen ach die Lasteo auf die R3der Wpj, Wp^^ 

30 W|iHUDdWu,ricfatigverteiteD,uoddahBrlEfitncbnicfalQur 
eio Dbcno^iger Anstieg der tbennischen Belastung auf jede 
dcr BrcmscD Bnu Bpl« Bra uod Bkl vczmcidezi, sondcro 
msD eibUl aucb eioe verbesscrte Rallbaikeil uod weitex ctoe 
gleacbfSnmge ReifieiiabDUtzung Jedcr der RSder W|,|^ Wp^ 

35 WaaundWRL- 

ZusStzlicfa wcrdcn die L£ng5- uod Qucrbeschlcunigung 
Gsx und Gsy des Fahrzeugs eifufit, um die Richtuog und 
Betrag der Scbeinbewegung der Schweipunktsposition des 
Fahrzeugs zu bestimoico. Die bed stebecdcm Fahrzeug be> 

40 sdmmicn, dco RBdcm WpR, Wp^. Wrr uod W^l zugetdlteo 
Lasteo werden auf Basis dlesexRicbtuDg und dieses Betragi 
der &faeiiibewc;gUQg der ScbweipuDklsposiiioo kmigseil, 
uod die TeiUasuafen Rni» Rn^ Rsb und Rrl Rr jedes Rad 
WpR, ^FLf uod Wm, wcrdcn auf Baas der komgierten 

45 Tbfllasten WpjbWTRL*. WTRR'undWTBL'bestimmLDa- 
berlasseo sich die1billastraieoR{iityR{i^RuiUDdR|a.zum 
ZclipuDki der Lasiandcrung our durch Vcrwcmtung dcs 
LSngsbeschlcumgungsseDBors 5 ood des Quabeschleuni- 
guogssensors 6 oboe VBrwcoduog von Lastsensoieo erfaal- 

SO tflO. 

Weiter wird der GesomtbrBOisfluiddiuch euf Bade d«r 
AbwcicfauDg zwiscbeo dcr Sollbcschlcunigung Go dcs Fafar- 
xaeugs, bcstimml auf Bass des Gesaxmbremsfluiddrucks P^i 
uod der erfafitao >^i2fig«rang det Fahrzeqga k o m g i m. 

55 BSerduidi erhSlt man eine Uiiversalsteuenmg dcr B»> 
schlcunigung und Verzfigenmg, dac durch cioc ErhShuog 
Oder Miodcruog des Gesamigewicbts, dcr Fahrt auf aufwiru 
Oder abwBrti geodgten Fahxbafaneo u. dgl. mcht beeinfiufit 
werden, und zwar cdue ^ftxweodung von Lastseosareok 

60 Bute deokbare Simattoo ist, daB bei ErfoOhung der LIngi- 
und Qucibcschlcunigungcn Gsx und Cgrt im wcscoilichco 
alle Bremsfiuiddrticke an die 3(adbrcmsen angelcgt werdco, 
die si^ auf dcr Seile mil der crb&fatea Last befiodcn. Vfena 
die RdfcQcharaktcristik voUsl&Ddig proportional zur Lasi- 

63 finderunginuDddarDbedunauseiscBremskraftvollstSodig 
unabhflngig von einer KurvenkraA voigesefaeo ist, czgibt 
sich in diesem Pall keio F^oblem. Jedocb ist dies oidit ikb- 
ttg. Dae EcbSMo dcr Obe^miM «inw dureb d»o R.«ilwi 
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durch am Lastedifihupg erzeugten YizSi, ist id eineni Be- Steueitinheit C3 gesteuert wezdeo. 

reicb abCtiex Lsst Isngsam, uod die Xurvcokraft uod dk Zu Fig* 1 G. Mit der Steucrdnbcil Cj sind vcrbundcn: cin 

BrcTiLskrafi stcbcn io cinecn engcn Bezug zudnandcj; so dafi Gesamtdrehinomcnieifassungssensor 34 zum FrfaKxm eines 

niao keluc jsnJfic Brcuiskiun ciiiHli, worn die Kurvcobrall Aoa^an^KlrcluDoaicnts voo 6cm Cctricbc M ab cine m 

groBisUAndengcsa^ vcDDdasFahizeuginciDersolcbeD 5 £eIUder W^, Wi^Wu^uDdW^LanzubgNicie Aotxiebi- 

Situsdott stark abgebremst wird, nitnml die Kurveoknfk knft; ein FahrzeuggescfawiDiSglbBitsdensar 4 usd EifaBflD 

8cfaxieUabJedochwud^eN^ist£rkun2Ekorrckturde8crEtcn einer Fahtzeuggeschwindigkat V, do Langsbcsdileuni- 

kompenen GeaoffitbKansfluiddnacks 3^ suf Buic der X- gut^gceifftssunguenBor A xnm Erffi&cea ttiner I Jlnfthn. 

Onfinale Gx und Y- Absrisse Gy dei Scbwcipunktsposl- schleamgung Gjx dea Pahracugs; ein (>xrficschleunigung»» 

tioo nach dex LsstflDdening durchgefUbrt Hiezdurdi IfiBt 10 ofassungseosor 6 zum Erfa sv n ciDcr Quearbeschleumgung 

rich eioe schncDc Abnahme der Kurveokraft venncidca Gsy ^ Fahrzeugs; cio LcnkvinkclerfiasmQgiscnsQr zum 

DaiObcrfaifiaut wird dk VbidlOQg der SoUbitmsfluid- Erf as sea does Leokwiokeb 6 uod cin Gicirnicocrfassunga- 

drflcke Ppg. IVl* ^ t^nd IVo. auf Basts der Abwdchung sensor 9 zum Eifassen einer Giemte Y^. 

zwisdien deo SoUdiehbetrag und dem Istdrefabeizag da- I^e Steucreinbdt Cj umfafiL dn VcrstSrkungBgredlgai^ 

durch geSnden, da£ man dec auf Basis der durcfa deo Leak- M rcktunnittd U' zum Addiereo eioer VcrsUidasagskoncktur 

winkel 8 besmnnnen Bezugsgicoaie Yb uod der Isigieoate zu dem von dem GesaroidrefamoaKOicifassuz^ssensor 34 

bestimzaten Gierslcuerbetng Yc zu deo HenctiDnag»> erbaltmm Ausgacgsdjehaiiooieitt Pf zur Am^gabe rinca jrcr- 

faklorea der THUastxateo Rpg, Rr^ Sba uod Ru, adfot, rigieitan AusgaDgsdidunomems Fri;eiD Scliw6ipunbpaa« 

wodmcfa die Srnnme der TdUasUaieo Kn> tmd tioasbcrcdmuDgsiniUd 12 zum Bcrechneo dcr Ricboing 

Ral konsiant Tvird. Hierdurcb ISfit rich cine Drebbeweguog 20 und dcs Betrags elncr Scheinbewegung der SchwerpunkI* 

angcDSbol entsprechend der sUbilen LSngsbeschleunigimg spositioo des Fafarzeugi aaf Basis der L&igs- und Queibe- 

und der LeaU>etBligUDg dadiirch erreicbeo, daS man die schleumgungen Gsx und Ggy', do Giezsteuerbetiagberedi- 

Brc]xisfluiddrtk:ke oboe Aodening der Gesamtbrcinskrafi, nungstrnttel 13' zum Bcrecbnen eines Gicmcuerbcirags Ya 

d. b. wlhread ami St Beschleonigung und Vieizjdgerung auf Bass des Ausgangsdiefamomects der Fafaacuggp» 

dea FbbrsAUgc koeatant hSlt, VOTtdlt. •chwinrli'glrest V, dnr T3ng«> tmrf Qiieftwt.«ch1eiimgiingMi 

Indcr erslen Ausnihiuog wuzdeo Bremseo BpR, Bpl»Bul Gsx uod Gsy> des Lenkwinkels G uod der erfaBteo (Senate 

und Bkl der gldchen AusfUhruog verwendet, und dcr Ge- Ya; cio Tdlkstraieoberedmungsmiod 14' zum BerechneD 

samibremsfiuiddruck Pr wurdc zur Bestimmung der Go- voo auf die vicr RSder veitcillco Lastratco Rfu*, RfL*, Ru 

aantllangskraft euf euxo Wert cntsprodieDd der Gesamt- uiidRai,' auf Basis dcr in dem Sch weipunktspositionbctecb- 
br«oiskrafl gesetzL Altonativ kann man Bxensen veracfaoe- 30 oupgsnund 13 und dem Giersteaerbetrqgbeirrhniingsmiael 

deoer AusHlbrungen vcnvcodea Id dicsem Fall kaoo die 13' beitdmeteo BetrlLgB; zecbte ood lioke Vxde^ uod Hio- 

Bicmssteocruag durch Vtneiico der GcsamibicDiskra/t bd (cnadancricbskraAbenBchouDgniuuei tSfg,', ISfC, 15aA*uod 

TdHastraleo und Wanddn der vertdllco Biemsktifte in ISaL'snmanabbBogigenBerecfaneD vooSoUanlridiskzfAca 

Bitmstluiddrtlckeo durctigeltlim werOeo. FpK> ^^Bm. ^hl ^ SoU-T .rtng^lrrgfte fllr <flc RaOer anf 
ObwobI in dcr erstco AusfUfarung die Bicmskrafi als 35 Baris des konigierteo Ausgsngsdrehmomeots Fji und der 

BxcmsIBngskrafi fUr jedes Rad Wnu Wpu uod Wu. go- IbQlastnteo Rfr', Rpl'» und R^.'; uod dn Aotiiebsmit- 

steuert wird, ist die Ausfflbnmg audi ds ein RadlSngskrafl- td 16 zur BelBligung der bydrostatischBD stufenloi vecstdl- 

atoucrvcrfatsvn ruon S^ucm dcr Antacbmknft ob XUd- bam Gotnbbo 31, 33 und 33 maf Bade dor Sollatttrwb*- 

Ifingskiafi ftlr jedes Rad verwendbat Hn Btispid einer An- kxiijle Fpa, Fpl» FtiR und Fgi^ 

tricbskraftssteueiung wild nachfolgend besdiriebeo. 40 Der GcsamidrehmamenlcffassungBensor 34 bcrecfaoet cifi 

In den I^. IS und 16 sst dne zweite AusfiUuung da^o* Gbettzagenes Drehmoment beispidsweise aus eiocr Dreb- 

stallL mooieQlwandlexcfaarakteristik zur Angabe eines Ausganga- 

Gcm&fl Fig. 15 isl do mil ciocm Motor £ vcibundenes drehmoments dcs Gctncbes M aus dem GangvcrhSltnis in 

Getricbc M ant einer vordcren AntricbswcUe uod einer dem Getriebc M. 

faintereB Antriebswelie 1^ durcfa ein Differeotad Dpc ver> 4S In (fieser in Fig. 26 gezdgteo zwciteo AusfUfaruog eot- 

bundeo. Hn DiEfencntid D^) sitzt zwiscfaeo der vonderen sprecbcn ein Fafaa^EeaggeschwindxgkdtB-eatspmlieodes 

AnniebsweUe Papuod recbten und Unteo VbtderBChsen An KocrebuoaienbesQ'mmungsmiad IF, ein Uqgsbeceftteiini- 

and An« <£c jewdli not des rccbien uod linkco V^HdcnS* gungs-eotspiechendei Kondctuiraiajbett itnmungsmiud 

dem Wpji und Wp^ vezbuzxico rind. Ein Differential Dp^ 20*, ein Queibeschleunigunga-ent^xvcbendes Kocrddum- 

sitzl zwischen dein dei hintereo Aniriebswdie Pk^ und SO teobestimmungsmittd 21* uod dn Durcfascfamttsbexecb- 

rccbteo und linkco Hmteracbsco Akr und AsLt die jewdls nungsmittcl 27 jcweils dem Fahrzeuggcschwindigkdts-eal- 

miidenicchtenundlinken HintcrrfidcmWKBund Wu.ver> sprecbcodcn Koadouasienbcstimmungsmitid 19» dem 

Inmdeo sind. L&pgsbeschieunigunga-cntafxiBcheDdcn KonddmrBtcobo- 
Wdtar ist dn bydrostatisclxs stu&nlos venteUbam Ge- stimmuDgBmittd 20, dem Quecbeschleurngungs-entspie- 

tn«b« 31 zwu^m 6mn vodrdovo und hintPT^ia ADtnebcwd- 59 chenden KcsTTcktuznlenbeitmunui^gnxuttel 11 imd detn 

leo Pu> und 1^ zur Umgefaung dcs Differeotids Dtc &nge- Durcbschntctsbcrcchnungsmitid 22 dcr lo Fig. 2 gczdgtcn 

brachL Ein hydiostatiscbes stufenlos venteUbatcs Geiiiebe ersieo AusRUuung. Eine io dem DarchschninsberecfaouDgs^ 

32 ist zwiscben deo xechteo and linken Muderacfasan Ai« nutfid. 22'besdDmiIe KondauiXBle Qiai' wild deo Veistlr- 

und An. zur Umgefauqg des Di&reatials angebxadil. hmgstnrrektiinnittrin II' zugefQfart, wo die KdodoumtB 
Bin hydiostatisches stufedos vcrstdlbares Getriebe 33 ist 60 Cgai' luit dem AusgaqgsdidiniomemI*r inuli>pliz^ wird, 

zwischen deo rechieo und linken Hiniejacfascn Aaa und Abl urn dn verstBrkuogckomgiertes Ausgaqgtdrdssoneoi 1^ 

zur Umgehung des Differentiab Dpj^ angebiacfal. zu exfaalteo, 

Dicse hydros laHsdiea stufenlos venteUbaien Gebidie Daa GierstBueibetragbereduiungsnnttd IS* filhrt iffl 

31. 32 und 33 andcm stufenlos das ObcrsctzuQgsvettumnis Gnmde die gidcbeBcicchnuiig dutch wSc das caersieiieft>e- 
zwiscben den Eingangs- und Ausgangssciteo. Die Antriebs- tS tragberedmungsmittd 13 oach Fig. 2, auSer daS stan dem 

krafie auf die RSder Wp^, Wp^, und W^^ kfioneo dorcb Gesamtbiemsfluiddruck Px das Ausgangsdrefamomeot Pj 

Andem des ObcnelzungsvecbSUxiisses dei faydiostatiscben vczwendet wird und faierdiixcfa von dem Gsexsteueibelz^gb^ 

iUifculuB vcoicUbBfVJi <laricb« 31, 33 und 33 durch due rccfanUDgsmittd 13* dn GiiatrteneAicomfi Y%- wi^gcgsbcn 



DE 43 21 571 C 2 
11 12 

Hn DiGfetcQtial ^taA zwiscben der fauitarea Antridn* 

Id (km TeUlastxatcabcrecbDungsniiuel 14* wird dne Be- wcUe Prr uod lechteo uod linkcD Ifinicncfaseo Afu uod 

rechnung Eholicfa dexin dem TciUastiaicobcrccfanungRiiiud Am, die jcwcQs mil dfio rechteo uod luiken ICntenideni 

14 nach Fig. 2 durchgefUba Insbc«oodcre bcfcchoet du Wra uod Wrx. vcrtuoden sind. 

TeiQastxslenberecbouQgsnuiicl 14* die euf die viei* Rider 5 DarOberfainaus smd Vexteilungsmechacdsmea 39 und 40 

verlBiUen I..fl!rtcn nacfa der Last£nderung und Zucmdouzigea zwischen deo vojdcren vod hiDteren AntriebsweUen T*gji 

dec (Bextteuexbetregs Yc zu deo vier RSdern. uod es be> und Pim zur Umgehong des Differaidals Dpc voigesebai. 

ctinuni «uf die vier KBdei veneilte L&straien Rpr', Kh.'. Rbk* YBrteilcnnecbaxusiscD 41 und 42 rind zwudieo den lecfateo 

und Ru.' auf Basis der obigen BerediouDg uod gibt die La- nod linkeo Voidenuehseo Apa uod Ar. zor Ihngehimg des 

stTBtcnmuft. 10 DifEeiajtiab Dpp vorgesebeo. V^jtEileniiechanisn^ 

Die ID dcm TVillasirateabcrechDUDgsnunel 14' bcsdmm- 44 sind zwisdien deo rccbten uod linkeo HimcradiseD Aui 

ten Teillastraten Rpa', Kh.\ Rr&' uod Ru,' wcrdcn jeweUs uod Abl vu Uingebung des Differentials Dui voigeschca 

entsprecbendcn AntriebsknftberechnungsnutlelD 1^ik'« DierVertealcnMcfaamsTnu»39uinfaft:ciliMi dervordewn 

ISpt't ISrb* und 15rl' zugefObrt, wo die SoUantriebskrfifle Aotiiebswelle idstiv drefabar gehaltenes Zahorad 45; 

IWf I^L* und ISu. Bis SoS-Iiqgskr&fte auf £e Riidcr is eioe zwiscbeo dem Zahorad 45 uod der vordcreo Antxicbi- 

Wfk» WiiL. WftA Dod Wbl fOr jedes Rnd dadurcfa berechoet wdle Pn angeoidoeie Kupplung 46\ dn niii dem Zahmd 

werdeo, daS man die TblDasinilBD RpR*, Rpl'* R4Ul* ^^L* ^ ^ BJnpifiT sishcodcs Zobmod 47; can auf der luDterea 

jewcili mil den kotngieiteD AusgangsdrehmomeDtFn mid- Aotriebs>ralie Prb fest eogebrachtes Zahnnd 48; und eao 

liplizieit, um hseidurch (fie bydrocuiisGbeD soifcoloe ver- mil dem Zahnrad 47 etostOckiges Zahorad 49, das mil dem 

sifiUbazto Getriebe 31, 32 und 33 auf Basis dBeser SoUaa- » Zahnrad 48 in EiqgriffstehL Wdicr habeo^e Zahni«der46 

tribbskxiiftc Fnit Fru I'm Pml, bolJUigaD. uzid 47 fluwn RaiSut R^, <ia« Zahnrad 49 hat «Sn«ii AjkSiu 

GemfiB dei xweilen AusfObnuig wenten <fic hydrosU- imd das Zahnrad 48 hat eioeo Radius R> 

liscbeo siufcQ}os vcrAcUbarcD Getriebe 31, 32 und 33 ge- Weoo io <£esem Vateiknnechanismux 39 die Kupplung 

steuen dureb Exfassea des Ausgangsdrehmomenis Pp cot* 46 in dneo dngexOdoen Zostand gebracfat wird, wild cioe 

dner Gesamtantriebdoraft ftlr (tie Rider Wiv. 2S Bdaehimg Ne/Kr s R)/Ra zwischen der Drehzabl Np der 

VffL> ^BB und Wg]^ Bestimmen dsr 'TViDastntea R{>r', Rn.'. vordcreo AntxiebsweQe Pgp und der Dicfaxahl der hioto- 

Rim' uod R]u.' fUr jedes Rad Wpg, Wpt> und Wu. und reo AalriebsweQe ^ eix^ericbteL DartUKihioaiis kann 

Verteilen des vcrsifirkungskonigicnco Ausgangsdrehmo- Ni/Ng zwiscbeo Rs/Rj uod R2^3 duich EInsteOen der Sn- 

ments Pn io Obeidnstinimung ant den TbiUastrsIcD R]%\ grifTskrafi der Kupplung 46 fusi ge£Uidcrt wcrden. 

RpL*» RiUi* wodurch die SoIlantziebskiSfle Fpn, 30 Die anderen VertdlennBrharrixipeo 40 und 44 haben die 

Ffiu Fr& und IVu. fOi jedes Rad Wpju Wp^ Wrb und Wu. g}dche GrundkoDsorukuoo wie der Veiteilcroiechanismus 

besiiontt wctdea. Hicxdurcb kann man de SlabilitBt bdbe- 39. 

hallcD uod das Anheben der PahiZBugfioat wBfareod Be- ISerduxcfa kann man (£e Aotiicbskxtifte auf <Se Rfider 

scblBumguDg onndaxD, sclbst wean durcb Ft*^^^^ oder Wpg, Wp^ W^h uod unabhSngig voodnandsr daduzch 

Miodem des Ladtgewichts und der Anzahl an Insasscn die 3S steuen, dafi man das EinrOckeo und AusrOcken der Eupp- 

Gewichtsverteihmg auBcr Balaocc gcbracht wird. luogen 46 in deo Vcneilermcchaoismeo 39 bis 44 unabhfin- 

Weiier kteoeo Lasten auf die RSder Wnt. Wm und gig voncinandcr sieuett. 

Wm, gesgoet votdlt weideo. Daher ist der Reifeoabrseb Pig. 19 zdgt eioe ratere Modifikatkn eines Bxema/Ao- 

der Rfider Wp^, WpL« Wrr und Wrl gleichmlBiger. tricbssystems Hir eio Fahzzeug, das die AntriebskiSfte fOr 

Fig. 17zciglcincModifikaiiondnesFahraBugaDlricbssy. 40 dc* Rad Wpj, Wpt, Wrr uod Wrl Bleucro kann. Eio Ge- 

stems, das die Antriebskiafle fOr jedes Rad WpK^Wn^Wg^ tiiebe Mist durdiein]^£feicDtia] Die mil vardireo uod fain- 

uod Wbl stBuesD kana Hn Ausgang des Getriebes M wird tereD Antoebswelle Prf und l^ta verbundcn. Hn Diffezeo- 

auf eioe AouiebsweUe Pe Dbcnrageo. Eioe Kraft von der tial BpF sim zwiscbeo der vordcreo AntricbsweQe }^ uod 

Antriebswdk ^ wixd durcb cin bydrosiatisches siufcnlos iccfatcn uod Hokcn ^ferderacbscn Apr und An> die jeweOs 

ventellbajes Getriebe 35 auf eioe rocbte Vbrdcracbae Aps* ^ mit rechteo uod Lioken >A2ixlsiradexD WpR und Wn. verbun- 

die tm't dem recblen Msrdeirad Wf^^ veibunden ist, und wei- den sind. Bin DifTeieodal Dj^ sitzt zwischen der faintenn 

ler dmch ein bydrosiatiscbes siufeolos vcrsiellbares Ge- Antriebswclie Prr uod rcschteo und iinken Hintcracbsen 

triebe36 Bof eioe tinke Mxderachsc Afl Qbenrageo, die mil Au uod Abu jcweils mil rechteo und linkeo Hinlcni- 

dem liqken Xfardenad VpL, verbuodeo iiL Die Krafl vender dem W^s und Wbl vcrinmdeo siod. An den RHdem Wnt, 

Antriebswelle P^ wild duicfa dn bydrostatischss stufenlos SO W]^ Wga und Wu, siod jewmis Bremseo Bps, BpL« Bbr 

vcisiellbares Oetricbc 37 auf doc rccluc ISmcrticUM; Aru, uod Bbl aogcbxacbt. Wetter siod >^>kokupplxipgco 51, 52, 

die mil den rccbicn Hinteirad Wrs veibuodeo isi, und wdier S3 zur Bildung dnes DiffcreolialbcgrenTimgsdTekts zwi- 

durch bydrostatiscbes stufeolos vcistellbares Getriebe 38 scheo den vaideren und hinleren Adri^weUen !^ uod 

auf dne linke HiateiBchse Au, ifbediageD, diemit dem lio- I^lb zwischen deo lechtsn uod Unben XMBrodnen An 

keo Hiotetml veibunden isL S3 uod Api^undzwischrademrediteoundlizdceoHiDteiachsen 

Io £cscm Aoiriebssystcm kfioneo <Ec AotriebskrSfle auf Au und Am. angoordoet. 

<Se Rflder WpR, Wj^ W^r und Wu. unabhSngig dadurch In diesem Brems/Antriebssyston kttcneo die Anlrid»- 

gesteucrt wen3eo, dafi oiao die ObeiselzuQgsverbSltnisse io krlAe auf die Rfider Wp^, W^g und W^, uoabhfingig 

den bydroslstischeD stufenlos verslcDbaieo Getriebeo 35, dadurdi gesteueil werden, daJB coao <fic Bremssn Bpa* Bp;^ 

36, 37 uod 38 uoabbSogig voncinandcr steuerL . Bra und Bkl uoabhlngig steuert SomJt Iflfii sich der Brema- 

Flg. 1 8 zdgt cine wdiere Modifikadon eioes Fahrzeugan- fiuiddnick so steucm, dafi die Bremsc des Rads, fUr das die 

triebssysienis, das die Antriebskrfifle Rlr jedes Rad W|^, Antncbskrafl am grflBtea seio soUte, aufier Betricb genoo^ 

^FU ^lUL ^BL sleucxn kann. Eln Getriebe M isi dutch mm wird, so dafi Aotridl)skrifte auf die aoderen Bremseo 

dn I^erendai Dk mil vorxkxen und himereo Antriebswel- voieili werdeo kSnneo. 

len Pkp uod Pbr verbuodeo. Eio Differeotial Ppp sitzt zwi- 65 Es wird doe Gcsamilfingskraft als eioe Sunune der an 

scfaen der vorderen AntricbsweUe Pgp und deo lecfaten und nahrett Rfider anzuJegendaD LSngskritfte besdmmt. ^^feitBr 

liokeoVbRiefBcbsen Ap2t uod Api., die jeweilsiut deo ledh- werden auf die Rfider vcrtcahe lAstrBtea xelaliv zum Ge- 

len uod Unken Mvden^dem Wn uuU W^, vabuuJcu und. MOitgcwidiS due* Fahizcqgs bcatSmmt. Die CcMOoUqgs- 
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kraf^ wird auf die RMor eotspredieDd deD T^Uastrateo vcr> 
IcUj, uxii tccniurch die an jcdes der R£der anzul^codeo 
SoaiTBdlingjkr&fie zu bcsliraiDca 35ic LSngskrafic fit jcdes 

dcr RSdcr wcrdcn jewells ouf Bocis d«r ^^oUradlfineckriUW 
gesteuert ^eidurcb lafit sich die Leistungsfahigkeil jedei i 
der RSder mfiximal ausoutzen, wahrend man £e Lege dn 
F&far7£ugs zufritdcDStelkzid halt. 

PalentanspriJcbc 

10 

1. VerfahicD zur un&bbSngigcn Steucrung an inehrere 
Rflder eiocs Fafarzcug^ jcwcUs anzulegcndei Bfcou- 
krfifte, umfassend: 

BesdnuDen einex auf dss Fahrzeug wirkenden Gesamt- 
farcmslcnfi (Pi) aus eijxf Sumine der to die Rader 15 
(WpR, Wa, Waa, Wrl) anzulcgcndco jewciUgea 
BnmskranR oacb MsBgabe eJner vera Fah/zn^nlim 
BUSgeublCQ Bieinsbet&iigungskxsflO^); 
BestinuDeo voo an jedes der Rfider (Wfi^, Wpi^ ^ss> 
WuJanzulGgeDdeoSol^BrcnukilftenCIW^IW ^ 
IVl) durch Vbtnkn der Gesamtbretnskrafi OH) auf 
die Rfider (Wpa, Wr^ Wrr, W^J nach MaBgabe aiia 
erfaSten Bcwcgungswcrteo dcr Fahrzeugkaiosserie be- 
rechneter Verteiluagsvexfaaitnissc und 

Stmrm fW an jcHes ikr lUdflT (Wpo, Wcl. Wan. WuO 35 
anrulegendeo BrajiskiSfW id AlibSogiglceit Yoo den an 
jcdcs dcr RBdcr (WpR. Wfu Wrr, Wel) anzukgcndco 
SoD-Bieniskififtco (Ppa, Ppi* Prb* 3W 
dBdiirch gekennzekbnct, 

dafi die jeweilige Lflngs- und Querlage dos Fahrzeug- 30 
Kbwerptinkts untcr Vciweodung voo Ausgangtsigi»> 
leo aus BcscbUcUBlguDgMteasatco (5, C) tencfaoet 
wtrd, 

daO BUS der czra^iaBteu SL'hwtsijmukiala^ dcs Pobr' 
zeugs cnisprecheadcn Tdllasieo (WTfr*, WTh.', 35 
WTmi*, WTbl") der ebzelnen Rfider (WpR, W|u Wgi^ 
WiuJ auf jedes lUd wiriende uod in ihiBE Summe kon- 

■tanta 'TViUastraton (IW* ^RB. ^^'^ ^niV ^n/* 

Rrr'» Rrl*) bcTCchnct wcidcn und 
d&S die Soli-Brcmskrifte (Ppr, Y^l. Pre. PrJ Air *» 
Rad nach Mafigabe der Mateilung der Gesamlbreon^ 
kraft (Ft) auf die emzelnon RSdcr (Wri, Wp^, W^^, 
WuJ auf dcr Basis der Tcillastraien (Rfk, Rpl« Rar* 
Rrl; RpL*. Rw.*) komgicrt wctden. 

2. Verlahreo nach Anspiucb 1, dadurch gekennzdcb- 4S 
net, daB aus eioer erfafiten Vferzogerung (Gsx) ^ 
habrzeugs uod aus doer ctt^mtn QiefbcsctHtuidgang 
(Gsy) dcs Fahrzeug! RicbUing und Bctiag AY) ci- 
OCT Sdiweqpunktvedageniqg des Fabraeuga besdount 
wexdeo. SO 

3. VerfahrcD nach Anspnx^ X dadurch gekennzd^ 
Dci, daB die GcsanitbrcmsIaBfi (Pr) auf Basis dncr Ab- 
weicbung zwiscben der erfaBien ^%3Zl6genlng dea 
Pabrzeugs auf Basis der f^ ftwmArfjpsk raft 
(Pr) bettininnien Sollvcrz5KeruDs (So) des Fahrzeuga 5& 
korrigien wird. 

4. Verfahreo nach Anspnicb 1, dadurch gdcconzeich- 
net, dafi ein SoU^Cierbetiag (Y^) dea Fahrzeuga aof 
Basis einea Lcnkbetrags (0) bestinunl wild, daB ein Xsl- 
Gieri>eirag(YA)desFabrzeugseifaBtwirdui)dda6die <o 
VScnciluQg dcr SoU-Bitmskriifte (IVtu Pn> Prl) 
auf die Rfider (Wm, Wpi., "W^ WrJ auf Baais einer 
Abweichung zwiscbeo dem SdU-Gicrb^rag (Y^) und 
dem Ist-Olcrbeoag (Ya) ^ £caaJ«i wixd, duD die 
SummcdcrSoll-BrcmBkififte(PpK,PiPi^PBa,£RL}koo- fis 
rtantist 

5. Vbdahxen zur imabbfingigen SteueiUQg an >facda> 
and Hinuuifidsr •iact Fahneivt wuuleseDder Ao- 



Bcsdmnien cines GcBaxntantriebsdrdunooicnts (Pr) 
aus einer Suoune dcr an die Rfider (Wpn. Wu* 

anzule£ei3de» Antrirhtdrehmoinentie: 
Bestimmcn von an die lUder (Wj^, W^^ W^r, Wrl) 
jewdb anzulegenden SoU-AotriebsdiehmomeotBn 
(Fpjb Fpu '^RR ^Rl) diifch Vcneacn des Gesamtan- 
triebsdichmomcats (Fr) auf die Rfider (WpB« Wr, 
^Rfiy Vrl) MaBgabe aus erfaBten Bewegnnga- 
werten der Fahneugkarosserie berechneter Vertca- 
luog^vobSItmsse uod 

Sieuem dcr an jedca dcr Rfider (Wpai W^i WuJ 
angelegten AntrsebadrehmomentB in Abhilngigkdt voo 
den an jedes der Rfider (Wp^, Wp^, Wrr, WrO anzato- 
gcnden SoU-Anuicbsdrelmioiiieates <IVr> Iluu 
FaJ, 

wulxa die Jcwcdlif d l.£D|ps- und Qucda^ dca F«hr- 
zeugschwejpunkts unter \%fwendung von Ausgangsas- 
gnaico aus Bcschleunigui^sscnsoren (5» 6) bencdknct 
wM, 

wobeS aus der eiiechneteo Sch weipunklslage dea Fahr- 
zeuga eoisprechenden THllaslsn (WTp^*, WTn.*, 
OTrr', WTrl') der einzchjeo Rfider (WpR. Wpt, W^u 
WaL) euf jedes Rad wirkcode Tcillasttaten (Rf^, 
Ran* Rai j: Km*. Rfl^ Kkr\ IW) b a e ch D el wexdeo und 
wobd die SoU-Antricbsdrehmonieote (I^e* I^uli 
VvD fUr jedes Rad nach MaBgabe der becechneteo TeQ- 
lasiiaicn (Rpr, Rpi^ Rrr, RrU Rni'. Rr-*» Raa*. Ru-O 
korngiert werden. 

6. Verfabreo nach ADspruch 5» dadurch gekennzeicb- 
oet, daB die TciUasuaien (Rpr, Rpl. Rra. Rrl; Km*, 

RfifiV ^Rja") dcT einzclnen Rfider aus einer crfaBlca 
LSnpbcschleumgung (Gsx) dcs Fahrzeuga und aus ci* 
OCT cifdBtcn Quorbo9chlounigung (G&t) do PahreuigA 

besdmmi werdeo. 

7. Verfabrcn nacb Anspruch 5, dadurch gckcnnzeicb- 
ZKt, daB ein Sdl-CSeibetrqg (Ya) dea Fafaxzeugs auf 
Basis dnes Lenkbetrags ^ besdnint wild. daB ein latp 
Gtcrbetrag (Ya) <3eK Fafarzeugs crfaBt wird und daB £e 
Vcnealung 6ex SoU^Antricbsdrdinaoincnte (F^ 
Fer, FrO die I^^^ (Wfr. Wp^. Was, Wau) auf 
Basis eaner Abweicfauqg rwischen dem SollKHeibe- 
treg (Ys) und dem Ist-Gieibeirag (Ya) so gefinden 
wild, daB ^ Suznme dcr SoU-Antriebsdrefamomeitte 
(Fnu Pf^ Pre* Frl) koostant isU 
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